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インでしか目標条件を満たせないことが分かった。次に、PD 制御＋重力補償と PD 制御では、
目標条件を満たすゲインがゲインの平面に曲線を形成することが分かった。しかも、ゲインと速
度の関係も見えるようになった。この観察より分かったのは、最適ゲインが存在すれば必ず一定
の範囲にある。つまり、この決まっている範囲の中にしか最適化を行う必要はない。 
速度とゲインの関係をニューラルネットワークで学習することも試みた。Boolean 入力も数
値入力も受けられるネットワーク構造を提案した。このネットワークにすべての制御器とそのゲ
インを学習させ、姿勢および速度との写像を求めた。得られた写像の精度は良いとは言えないが、
入力が目標条件を満たしたデータについて、よい写像精度が得られた。この結果より、このよう
な構造を持つニューラルネットワークが速度とゲインの関係を学習に適用できると言える。 
 
